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FahrzeuQ fUr behinderte Personen 

Die Erfindung betrifft ein Fahrzeug ftir behinderte 
Menschen, die in ihrer Mobilitat eingeschrankt sind. 
Es kann sowohl mit einem Sitz ausgestattet sein, wie 
auch in stehender Position benutzt werden, wenn es 
entsprechend ausgebildet worden ist. 

Solche Fahrzeuge sind ablicherweise mit drei Oder 
auch vier Radern ausgestattet. Sie k5nnen gelenkt und 
haufig elektrisch angetrieben sein, so dass sich der 
Mobilitatsradius erweitern ISsst. HSufig sind auch 
elektrische Steuerungen vorhanden, so dass auch eine 
Nutzung von stark behinderten Personen moglich ist. 

Bei den bekannten Fahrzeugen sind aber die M5glich- 
keiten beim Fahren begrenzt und RichtungsSnderungen 
nur unter Einhaltung von Mindestkurvenradien moglich. 
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Es ist daher Aufgabe der Erfindung^ die Flexibilitat 
der Nutzung von Fahrzeugen f^r behinderte Personen zu 
erh5hen • 

ErfindungsgeiuaB wird diese Aufgabe mit einem Fahr- 
zeug, das die Merkmale des Anspruchs 1 auf waist, ge- 
lost. Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildun- 
gen der Erfindung kCnnen mit den in den untergeordne- 
ten Ansprtichen bezeichneten Merkmalen erreicht wer- 
den. 

Mit der Erfindung Jcann ein Fahrzeug fur behinderte 
Personen auf engstem Raum manovrieren. AuJierdem sind 
Fahrten senkrecht zur Langsachse des Fahrzeuges und 
auch eine Rotation um eine Achse des Fahrzeugs mog- 
^ lich. Im letzt genannten Fall dreht sich ein erfin- 
dungsgemSBes Fahrzeug, ohne dass ein Mindestradius 
eingehalten werden muss, so dass der fur das Drehen 
erforderliche Raum ausschlieftlich durch die auBeren 
AbmaBe des Fahrzeuges bestimmt wird. 

Das erfindungsgemaBe Fahrzeug ist hierzu so ausgebil- 
det, dass insgesamt mindestens drei lenkbare Rader, 
also ein Vorder- und zwei HinterrSder vorhanden sind. 
Die HinterrSder sind dabei einzeln an einem Rahmen 
mit einer eigenen Radauf hangung gehalten und an jedem 
Hinterrad ist ein gesonderter, steuerbarer Lenkan- 
trieb vorhanden, so dass die Hinterrader einzeln und 
unabhangig voneinander, auch in verschiedenen Rich- 
tungen und mit unterschiedlichen Winkeln verschwenkt 
werden kdnnen. 

Sie sollten dabei um mindestens 90 % mSglichst aber 
\am bis zu 180 ° verschwenkt werden k5nnen. 

Vorteilhaft sind die HinterrSLder auch einzeln ange- 
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trieben. Die Antriebe kannen elektrische Radnabenmo- 
tore seinr die ebenfalls einzeln angesteuert werden 
k5nnen sollen. So besteht die Moglichkeit die Hinter- 
rMder bei Bedarf auch mit unterschiedlicher Drehrich- 
tung anzutreiben. 

Ein gesonderter Lenkantrieb kann aber auch am Vorder- 
rad vorhanden sein, der ebenfalls elektrisch ange- 
trieben und gesteuert werden kann. 

In einer einfacheren Ausftihrung kann aber auch ein in 
einer Gabel gehaltenes Vorderrad mit einer mit der 
Gabel verbundenen Lenkstange manuell gelenkt werden. 

An einer Lenkstange Oder einem anderen Ort des Fahr- 
zeuges k5nnen zusatzliche fur die Steuerung des Fahr- 
zeugs nutzbare Elemente vorhanden sein. 

So kann mindestens ein, bevorzugt aber zwei Drehwin- 
kelsensor (en) vorhanden sein, die fiir die Steuerung 
des Fahrzeugs genutzt werden. kbnnen. So liefert ein 
Drehwinkelsensor ein Signal Uber den Schwenkwinkel 
des Vorderrades. Dieses Signal kann tiber eine elekt- 
ronische Steuerung fiir die Ansteuerung der beiden 
Lenkantriebe und der Antriebe der HinterrSder genutzt 
werden . 

Ein weiterer Drehwinkel- oder eine anderer geeigneter 
Sensor kann fiir die Steuerung der Fahrgeschwindigkeit 
und/oder der Drehrichtung der Hinterradantriebe aus- 
genutzt werden. Dies kann beispielsweise durch eine 
Verschwenken der Lenkstange beeinflusst werden- So 
karin ein Verschwenken der Lenkstange parallel zur 
LSngsachse der Gabel die jeweilige Drehrichtung der 
Antriebe fiir die Hinterrader und je nach Ver schwenk- 
winkel auch die Drehzahl und damit die Fahrgeschwin- 
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digkeit beeinf lussen. 



Ein erf indungsgem^lies Fahrzeug kann aber auch vier 
lenkbare RSder aufweisen, wobei in diesem Fall die 
VorderrMder in analoger Form zu den Hinterradern auf- 
gehangen, angetrieben und gelenkt werden konnen. Es 
k5nnen also auch zwei Lenkantriebe fiir die beiden 
VorderrSder vorhanden sein, die auch so gesteuert 
werden konnen. 

Aulierdem kann ein Umschalter, bevorzugt an der Lenk- 
stange installiert vorhanden sein. Mit einem solchen 
Umschalter k5nnen bestimmte Fahrmoden uber die elekt- 
ronische Steuerung ausgewahlt werden. So kOnnen die 
Hinterrader so verschwenkt werden, dass sie parallel 
zueinahder ausgerichtet sind. Bei entsprechender 
Stellung des Vorderrades ist dann ein Fahren des 
Fahrzeuges senkrecht zu seiner eigenen LSngsachse 
m5glich, was beispielsweise in engen Gangen, in denen 
ein Drehen oder eine Kurvenfahrt des Fahrzeuges nicht 
m5glich ist, erforderlich sein kann. 

In anderer Form kann in einem gewahlten Fahrmodus 
auch eine Rotation des Fahrzeuges urn seine eigene 
Achse erfolgen, HierfUr werden die Hinterrader entge- 
gengesetzt zueinander in jeweils einem bestimmten 
Winkel schrag verschwenkt und die Drehrichtung der 
Antriebe flir die Hinterrader entsprechend ausgewahlt, 
wobei die Antriebe dann mit entgegen gesetzter Dreh- 
richtung betrieben werden, obwohl sich die Hinterra- 
der in der gleichen Richtung drehen. 

Auch im Normalbetrieb k5nnen die Lenkantriebe der 
Hinterrader aktiviert sein, so dass sie bei einer 
normalen Kurvenfahrt die Hinterrader mit lenken. Da- 
bei k5nnen die Hinterrader in Abhangigkeit des jewel- 
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ligen Kurvenradius unabhangig voneinander mit unter- 
schiedlichen Winkeln ausgelenkt sein, so dass jedes 
Rad dem optimalen Kurvenradius folgen kann, 

Nachfolgend soil die Erfindung beispielhaft erlSutert 
warden. 

Dabei zeigen: 

Figur 1 ein Beispiel eines erf IndungsgemaBen Fahrzeu- 
ges ftir einen normalen Fahrmodus; 

Figur 2 das" Fahrzeug nach Figur 1 fur einen Fahrmodus 
mit Fortbewegungsrichtung senkrecht zur Fahrzeug- 
ISngsachse; 

Figur 3 das Fahrzeug nach Figur 1 fUr einen Fahrmodus 
fUr eine Drehung um die eigen Achse; 

Figur 3a eine schematische Draufsicht, aus der die 
Stellung der Rader in Fahrmodus fur eine Drehung her- 
vorgeht; 

Figur 4 das Fahrzeug nach Figur 1 ftir eine schrage 
Fahrt in Bezug zur LSngsachse des Fahrzeugs und 

Figur 4a eine schematische Draufsicht, aus der die 
Stellung der bei schrager Fahrt hervorgeht. 

Bei dem in Figur 1 gezeigteh Beispiel eines erfin- 
dungsgemSBen Fahrzeuges ftir behinderte Personen sind 
ein lenkbares Vorderrad 1 und zwei ebenfalls lenkbare 
Hinterrader 2 und 3 vorhanden. Das Vorderrad ist in 
einer Gabel 9 gehalten, die mittels einer Lenkstange 
8 gemeinsam mit dem Vorderrad 1 verschwenkt werden 
kann, Lenkstange 8 und Gabel 9 sind mit einem Kardan- 



wo 2007/031044 



6 



PCT/DE2006/000115 



gelenk 11 verbunden. Hierfiir kann aber auch ein ge- 
eignetes Gleichlauf gelenk eingesetzt werden. Dadurch 
ist auch eine Verschwenkung der Lenkstange 8 parallel 
zur Achse der Gabel 9 mOglich, um das Fahrzeug, wie 
im allgemeinen Teil der Beschreibung erkiart zusatz- 
iich steuern. zu k5nnen. 

Am Rahmen 10 des Fahrzeugs sind Radaufhangungen 6 und 
7 far die HinterrSder 2 und 3 und ftir jedes der Hin- 
terrader 2 und 3 ein eigener Lenkantrieb 4 und 5 vor- 
handen. Die Lenkantriebe 4 und 5 sind bei diesem Bei- 
spiel quer zur Fahrzeugiangsachse ausgerichtet und 
als elektrische Linearantriebe, die von einer nicht 
d'argestellten elektronischen Steuerung angesteuert 
werden, ausgebildet. Die Antriebe greifen an Wellen 
2' und 3' der Hinterradaufhangungen 6 und 7 an, tiber 
die ein Verschwenken beim Lenken der Hinterrader 2 
und 3 erfolgen kann. Dabei kann eine GetriebeUberset- 
zung zwischengeschaltet sein, um die erf orderlichen 
Drehmomente aufbringen zu k5nnen. 

Die Antriebe fUr die Hinterrader 2 und 3 sind elekt- 
rische Radnabenmotore, die ebenfalls gesteuert wer- 
den. 

Am Rahmen 10 sind hier zwei Elektroenergiespeicher 12 
und eine Trittfiache 13 befestigt. In ebenfalls nicht 
dargestellter Form kann auch ein Sitz am Rahmen 10 
befestigt werden. In diesem Fall kann es vorteilhaft 
sein, die Lenkstange 8 in Form eines Teleskops auszu- 
bilden, so dass eine ergonomische Nutzung des Fahr- 
zeuges sowohl im Sitzen, wie auch im Stehen mSglich 
ist . 



Mit Figur 2 soli gezeigt werden, wie eine Verschwen- 
kung der Hinterrader 2 und 3 mittels der Lenkantriebe 
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4 und 5, bei Einschaltung eines Fahrmodus fur eine 
Fahrt senkrecht zur LSngsachse des Fahrzeuges, erfol- 
gen kann. Die HinterrSder 2 und 3 warden hierzu in 
jeweils entgegen gesetzter Richtung verschwenkt bis 
sie parallel zueinander ausgerichtet sind. Hierzu ist 
eine Verschwenkbarkeit der Hinterrader 2 und 3 um je- 
weils mindestens 90 erf orderlich. • Die Fahrt senk- 
recht zur FahrzeuglSngsachse wird dann moglich, wenn 
auch noch das Vorderrad 1 parallel zu den HinterrS- 
dern 2 und 3 eingelenkt wird. 

Mit Figur 3 soil ein weiterer moglicher Fahrmodus ftar 
ein erf indungsgemaBes Fahrzeug erlautert werden. 
Hierbei sind die Hinterrader 2 und 3 mittels der 
Lenkantriebe 4 und 5 mit jeweils gleichem. Winkel aber 
in entgegen gesetzter Richtung verschwenkt worden, so 
dass sie zumindest annShernd einem gemeinsamen Radius 
folgen k5nnen- Bei entsprechend eingelenktem Vorder- 
rad 1, ist dann eine Bewegung des Fahrzeuges um die 
eigene Achse moglich, so dass bei der Drehung, ledig- 
lich ein Raum erforderlich ist, dessen Durchmesser 
der LSnge der Fahrzeugdiagonale entspricht. 

Bei den Fahrmoden nach den Figuren 2 und 3 werden die 
Antriebe der HinterrSder 2 und 3 mit entgegen gesetz- 
ter Drehrichtung betrieben, obwohl sich die Hinterra- 
der 2 und 3 letztendlich in die gleiche Richtung dre- 
hen. 

Bei dem Fahrzeug, wie es in Figur 4 gezeigt ist, wur- 
de ein Fahrmodus eingestellt, der eine schrage Fahrt 
ermGglicht. So sind die Hinterrader 2 und 3 und auch 
das Vorderrad 1 so verschwenkt, dass sie parallel zu- 
einander ausgerichtet sind und das Fahrzeug in diese 
Richtung fahren kann. Dabei ist die LSngsachse des 
Fahrzeugs in einem schrSg zur Fahrtrichtung geneigten 
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Patentansprtiche 

1. Fahrzeug fUr behinderte Personen mit mindestens 
einem lenkbaren Vorderrad und zwei Hinterradern, 
dadurch gekennzeichnet, dass die zwei Hinterra- 
der {2, 3) jeweils einzeln mit einer Radaufhan- 
gung an einem Rahmen (10) gehalten und fur jedes 
Hinterrad ' (2, 3) ein gesonderter, steuerbarer 
Lenkantrieb (4, 5) vorhanden ist. 

2. Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Hinterrader [2, 3) mit jeweils ei- 
nem eigenen Antrieb versehen sind. 

3.. Fahrzeug nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Antriebe Radnabenmotore sind. 

4. Fahrzeug nach einem der vorhergelienden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Vorderrad 
(1) in einer Gabel (9) gehalten und mittels. ei- 
ner mit der Gabel (9) verbundenen Lenkstange (8) 
lenkbar ist. 

5. Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet , dass an der Lenk- 
stange (8) mindestens ein Drehwinkelsensor ange- 
ordnet ist. 

6. Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che^ dadurch gekennzeichnet , dass eine elektro- 
nische Steuerung vorhanden ist. 

7. Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Ansprti- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass der/die Dreh- 
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winkelsensor (en) , die Lenkantriebe (4, 5) 
und/oder die Antriebe fUr die Hinterrader (2, 3) 
mit der elektronischen Steuerung verbunden sind- 

8. Fahrzeug nach einem der vorhergehenden AnsprU- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass ein Umschalter 
zur Auswahl vorgegebener Fahrnvoden fUr die An- 
steuerung der HinterrSder (2, 3) vorhanden ist. 

9. Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
Che, dadurch gekennzeichnet , dass die Lenkstange 
(8) mit einem Kardan- oder Gleichlauf gelenk (11) 
mit der Gabel (9) verbunden ist. 

10. Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Ansprvi- 
che, dadurch gekennzeichnet r dass die Lenkan- 
triebe (4, 5) Linearmotore sind- 

11. Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass an den Lenkan- 
trieben (4, 5) ein Spindel-. oder Zahnstangenan- 
trieb vorhanden ist. 

12. Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Lenkstange 
(8) parallel zur Achse der Gabel (9) zwischen 
zwei Endanschlagen verschwenkbar ist. 

13. Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die HinterrS- 
der (2, 3) via mindestens 90 verschwenkbar 
sind. 

14. Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass auch am Vor- 
derrad (1) ein steuerbarer Lenkantrieb vorhanden 
ist. 
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15 • Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzelchnet, dass zwel lenkbare 
VorderrSder vorhanden sind^ die jeweils einzeln 
mittels Lenkantrieben verschwenkbar sind. 



